


















Task Assignment Strategy for Platoons in Cooperative Driving
LI Changle①      ZHANG Yunfeng①      ZHANG Yao①     
MAO Guoqiang①②      JIA Cunxing③
①(State Key Laboratory of Integrated Services Networks, Xidian University, Xi’an 710071, China)
②(School of Electrical and Data Engineering, University of Technology Sydney, Sydney 2007, Australia)
③(Hebei Expressway Preparation and Construction Office for Beijing-Xiongan
































































































































































































第 1期 李长乐等：面向自动协同驾驶的多车编队任务分配策略 67
µa,i, σ
2















































j (µj , Nj , sj) sj ∈ {−1, 1}
µ
sj = −1





























车辆 处于“繁忙”状态， 表示车辆 “空闲”。






















a,i + 1− α (2)


































































, σ2a < 1






































N−n+1 = j|N−n = i
}
(11)
N−n = i n
i j ≤ i+ 1 ≤ 1 n
n+ 1
其中， 表示第 个任务到达时系统内的任务









1 ≤ j ≤ i+ 1 i ≥ 1 n
n+ 1







































p−j = 1 (16)









1− δ, j = 0

















1− ρ, j = 0
ρp−j−1, j ≥ 1, j为整数
(19)




















































s.t. sj(wTxj + b) ≥ 1, j = 1, 2, ···, n (23)
n
sj j sj = −1
其中， 表示车辆编队中进行任务处理的车辆数量，
表示样本集中第 辆车的状态， 表示车辆


































j x+ b (25)
4.3  基于分类的贪婪均衡策略(Classification based





T = {ti|i = 1, 2, ···,m} (26)













vj = {µj , Nj , sj} (29)
µj Nj
sj

























5    性能仿真与分析


















































































Ti ti　(2) 遍历任务集T，选取T 中时延门限 最小的任务 ，对其进行
　　  分配；
V1 vk,1 vk,1
ti vk,1 ti τi,1
τi = τi,1, κ = 1
　(3) 选择候选车辆集 中的第1辆车 ，根据 的处理速率和
　　  任务 的sizei估计 处理任务 所需的时间 ，并令
　　   ；
V1 V1 ti
τi,k τi,k < τi τi = τi,k, κ = k
　(4) 遍历候选车辆集 ，依次计算 中每辆车vk处理任务 所需
　　  时间 ，若 ，则令 ；
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